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Chinirglsches Instrument 

Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung betrifft ein chirugisches 
Instrument fur die minimal invasive Chirurgie gemaB dem 
Oberbegriff des Patentanspruchs 1. 

Aus der DE 100 36 108 ist ein chirugisches Instrument 
dieser Gattung bekannt. Dieses besteht im wesentlichen aus 
einem Rohrschaft, an dessen einem proximalen Ende ein 
Instrumentengrif f angeordnet ist, mittels dem ein an dem 
gegeniiberliegenden distalen Ende des Rohrschafts 
angeordneter Instrumentenkopf liber Getriebeziige betatigbar 
ist. Der Instrumentenkopf lalit sich urn die Langsachse des 
Rohrschafts drehen sowie beziiglich des Rohrschafts 
verschwenken bzw. neigen und tragt zudem einen Effektor in 
Form einer Art Zange Oder Greifer, deren eines Zangenstiick 
schwenkbar am Instrumentenkopf gelagert und mittels des 
Instrumentengrif fs betatigbar ist. 

Konkreter ausgedruckt ermoglichen die Getriebeziige, dass 
zumindest eine erste Bewegung des Instrumentengrif fs, 
beispielsweise auslosbar durch die Handrotation einer 
Bedienerperson, in eine Rotation des Effektors unter einem 
bestimmten Ubersetzungsverhaltnis zu dieser 
Betatigungsbewegung transf ormiert wird. Hierdurch ist es 
moglich, den Effektor trotz der relativ eingeschrankten 
Bewegungsmoglichkeit einer menschlichen Hand um 
beispielsweise bis zu 300° zu drehen und damit komplizierte 
Bewegungsablaufe ohne Umgreifen am Handgriff zu 
realisieren. Des weiteren wird eine zweite Bewegung des 
Instrumentengrif fs, beispielsweise dessen Abwinkeln 
beziiglich des Rohrschafts, in eine Neigungsbewegung des 
Instrumentenkopf s umgesetzt . 
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Die Getriebeziige innerhalb des Instrumentengrif fs und des 
Rohrschafts sind derart ausgelegt, dass eine weitestgehend 
entkoppelte Betatigung jeder einzelnen Bewegung des 
Instrumentenkopf s sowie des Effektors ermoglicht wird. 
Allderdings sind derartige Getriebe zwangslaufig auiierst 
kompliziert und benotigen demzufolge auch ausreichend 
Bauraum. Dariiber hinaus ist eine vollstandige Entkopplung 
der einzelnen Bewegungen nicht ganzlich gewahrleistet . 

Angesichts dieses Stands der Technik ist es eine Aufgabe 
der vorliegenden Erfindung, ein chirugisches Instrument 
dieser Gattung zu schaffen, bei welchem Bewegungen eines 
Instrumentenkopf s voneinander entkoppelt uber einen 
Instrumentengrif f ausfuhrbar sind. 

Diese Aufgabe wird durch ein chirugisches Instrument mit 
den Merkmalen gemafi dem Patentanspruch 1 gelost . 

Der Kern der Erfindung besteht demzufolge in der Anordnung 
eines Bewegungskompensationselements, das in dem Rotations- 
Getriebezug integriert ist und das bei einer Betatigung des 
Instrumentengrif fs fur ein Verschwenken des 
Instrumentenkopf s gleichzeitig den Rotations -Getriebe zug 
derart antreibt, dass eine durch die Schwenkbewegung des 
Instrumentenkopf s verursachte Betatigung des Rotations- 
Getriebezugs kompensiert und damit eine Rotationsbewegung 
des im Instrumentenkopf gelagerten Effektors verhindert 
wird. Auf diese Weise ist es moglich, unabhangig von der 
jeweiligen Abwinkelungsposition des Instrumentenkopf s die 
Rotationsposition des Effektors einzustellen und/oder 
aufrecht zu erhalten. 

Vorzugsweise besteht der zweite Getriebezug aus dem 
Bewegungskompensationselement vorzugsweise in Form einer 
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Zahnradwelle, die in der Schwenkachse des Griffstucks am 
Rohrschaft gelagert ist und die eine Rotations-Betatigung 
am Griffstuck auf eine im Rohrschaft gelagerte Drehwelle 
ubertragt, die in ein Ubertragungszahnrad greift, das in 
einer Schwenkachse des Effektors am Rohrschaft gelagert ist 
und das mit einem an einer Langsachse des Effektors 
befestigten Abtriebszahnrad kammt. Sobald das Griffstuck 
fur ein Abwinkeln des Effektors in der Schwenkachse 
geschwenkt wird, wird die Zahnradwelle entsprechend mit 
gedreht und treibt iiber die Drehwelle das 
Ubertragungszahnrad an. Weiter vorzugsweise ist das 
Ubersetzungsverhaltnis zwischen der Zahnradwelle und dem 
Ubersetzungszahnrad so bestimmt, dass der Drehwinkel des 
Ubersetzungszahnrads bei einem Verschwenken des Griffstucks 
jenem Drehwinkel entspricht, den das Abtriebszahnrad bei 
der Abwinkelung des Effektors ausfiihrt, sodass die 
Relativposition zwischen Ubersetzungszahnrad und 
Abtriebszahnrad beibehalten wird und eine erzwungene 
Rotation des Effektors unterbleibt. 

Diese Ausgestaltung hat den Vorteil, dass keine zu den 
ersten und zweiten Getriebeziigen zusatzlichen 
Kompensationseinrichtung vorgesehen werden miissen und daher 
die gesamte Einrichtung in einem kleinen Bauraum 
untergebracht werden kann. 

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind 
Gegenstand der Unteranspriiche . 

Die Erfindung wird nachstehend anhand eines bevorzugten 
Ausf uhrungsbeispiels unter Bezugnahme der begleitenden 
Zeichnungen naher erlautert. 



- 5/21 - 



Fig. 1 zeigt eine Perspektivenansicht eines chirurgischen 
Instruments gemaii einem bevorzugten Ausf uhrungsbeispiels 
der Erfindung, 

Fig. 2 zeigt einen ersten Getriebezug fur ein Verschwenken 
eines Instrumentenkopf s mittels eines Instrumentengriffs, 

Fig. 3 zeigt eine Teilschnittansicht des ersten 
Getriebezugs im Schwenkbereich des Instrumentenkopf s , 

Fig. 4 zeigt einen zweiten Getriebezug fur ein Rotieren des 
Instrumentenkopf s mittels des Instrumentengriffs, 

Fig. 5 zeigt eine Teilschnittansicht des zweiten 
Getriebezugs im Schwenkbereich des Instrumentenkopf s und 

Fig. 6a-6c zeigen Schnittdarstellungen eines dritten 
Getriebezugs im Schwenkbereich des Instrumentenkopf s zur 
Betatigung einer am Instrumentenkopf gelagerten Zange. 

In der Fig. 1 ist ein vollstandiges chirurgisches 
Instrument gemafi einem bevorzugten Ausf uhrungsbeispiel der 
Erfindung in einer Perspektivenansicht dargestellt. Das 
erf indungsgemafie chirurgische Instrument hat demzufolge 
einen multif unktionalen Instrumentengrif f 1, der an einem 
proximalen Ende oder Endabschnitt eines vorzugsweise aus 
nichtrostendem Stahl, einer Stahllegierung oder einem 
Kunststof fmaterial gefertigten Rohrschafts 2 angeordnet 
ist, sowie einem mit einem Effektor 3 bestuckten oder 
bestiickbaren Instrumentenkopf 4, der an dem anderen, 
distalen Ende des Rohrschafts 2 vorgesehen ist. 

Generell ist der Instrumentenkopf 4 an dem betreffenden 
Rohrschaf tende so gelagert, dass er beziiglich des 
Rohrschafts 2 verschwenkt bzw. abgewinkelt werden kann, 
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wohingegen der Effektor 3 in jeder Abwinkelposition des 
Instrumentenkopf s 4 urn dessen Langsachse gedreht bzw. 
rotiert werden kann, wobei die beiden vorstehend genannten 
Bewegungen mittels des Instrumentengrif f s 1 ausfuhrbar 
sind. Hierzu sind am Instrumentengrif f 1 eine Anzahl von 
Handhaben oder Betatigungsmechanismen vorgesehen, die iiber 
entsprechende Getriebeziige innerhalb des Instrumentengrif fs 
1 sowie des Rohrschafts 2 mit dem Instrumentenkopf 4 bzw. 
dem Effektor 3 wirkverbunden sind, urn die einzelnen 
Bewegungen des Instrumentenkopf s 4 und des Effektors 3 
unabhangig voneinander, d.h. entkoppelt ausfuhren zu 
konnen . 

Konkret besteht der Instrumentengrif f 1 aus einem ergomisch 
geformten Griff stuck 5, das schwenk- bzw. neigbar am 
Rohrschaft 2 montiert ist und an dem eine erste Handhabe 6, 
vorliegend vorzugsweise in Form eines Drehknopfs sowie eine 
zweite Handhabe 7 , vorliegend vorzugsweise in Form eines 
Griffhebels gelagert sind. Somit besitzt der 
Instrumentengrif f 1 gemafl dem bevorzugten 

Ausf uhrungsbeispiel der vorliegenden Erfindung insgesamt 
drei Betatigungsmechanismen fur drei unabhangige Bewegungen 
des bzw. am Instrumentenkopf 4. An dieser Stelle sei 
ausdrlicklich darauf hingewiesen, dass der Instrumentengrif f 
1 auch weniger Betatigungsmoglichkeiten aufweisen kann, 
etwa jeweils nur einen Betatigungsmechanismus fur ein 
Verschwenken des Instrumentenkopf s 4 und Drehen des 
Effektors 3. 

Der aufiere Aufbau des Instrumentengrif fs 1 insbesondere mit 
Bezug auf den Betatigungsmechanismus fur ein Verschwenken 
bzw. Abwinkeln des Instrumentenkopf s 4 sowie den 
zugehorigen Abwinklungs-Getriebezug ist in den Fig. 2 und 3 
dargestellt . 
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Das in Fig. 2 idealisiert dargestellte Griffstuck 1 ist 
iiber ein fest mit dem Griffstuck 1 verbundenes 
Kulissenelement 8 in Form einer Drehwelle oder Drehscheibe 
mit dem Rohrschaft 2 schwenkbar verbunden. Hierbei ist die 
Drehwelle 8 vorzugsweise senkrecht zum Rohrschaft 2 sowie 
zum Griffstuck 1 ausgerichtet und beabstandet das 
Griffstuck 1 vom Rohrschaft 2 derart, dass dieses im 
wesentlichen parallel zum Rohrschaft 2 an diesem vorbei 
verschwenkt werden kann. 

Die Drehwelle 8, welche einen zentralen Durchgangskanal 9 
zur Aufnahme nachfolgend noch beschriebener Getriebeteile 
ausbildet, ist an ihrer einen, dem Rohrschaft 2 zugewandten 
Stirnseite mit einer Kulissenf iihrung 10 in Form einer 
nockenf ormigen Nut ausgebildet, in die ein Mitnehmerstif t 
11 eingreift, welcher an einem im Rohrschaft 2 gelagerten, 
axial verschiebbaren Schubrohr 12 befestigt ist. Die Nut 10 
ist dabei derart ausgebildet, dass bei einer Drehbewegung 
der Drehwelle 8 durch entsprechendes Schwenken des 
Griffstiicks 1 der Mitnehmerstif t 11 in der Nut 10 entlang 
gleitet und dabei eine Zwangs-Ausgleichsbewegung in 
Langsrichtung des Rohrschafts 2 ausfiihrt, die auf das 
Schubrohr 12 ubertragen wird und je nach Drehrichtung der 
Drehwelle 8 zu einer Hin- und Herbewegung des Schubrohrs 12 
innerhalb des Rohrschafts 2 fuhrt. 

Der dem Kulissenelement 8 abgewandte, distale Endabschnitt 
des Schubrohrs 12 ist mit einer langs sich ersteckenden 
Lasche 13 ausgebildet, die iiber das distale Ende des 
Schubrohrs 12 vorsteht und an ihrem freien Endabschnitt ein 
Scharnier bzw. Scharnierosen 14 bildet. Des weiteren ist 
die Stirnseite des Rohrschafts 2 an seinem distalen 
Endabschnitt in einem Winkel von vorzugsweise 45° 
abgeschragt und mit seitlichen Gelenkosen 15 ausgebildet, 
an denen der Instrumentenkopf 4 schwenkbar iiber 
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Gelenkzapfen oder Stifte angelenkt ist. Dieser besteht 
ebenfalls aus einem Rohrstuck 16, dessen eine Stirnseite, 
an der Anlenkosen 17 fur ein Verbinden mit dem Rohrschaft 2 
bzw. dessen Gelenkosen 15 ausgebildet sind, ebenfalls in 
einem Winkel von vorzugsweise 45° abgeschragt ist und zwar 
derart, dass sich nach einem Anlenken des Instrumentenkopfs 
4 am Rohrschaft 2 die beiden vorstehend genannten Schragen 
erganzen und ein Abwinkeln des Rohrstiicks 16 beziiglich des 
Rohrschafts 2 urn ca. 90° vorzugsweise 70° ermoglichen. 

Des weiteren ist an der abgeschragten Stirnseite des 
Rohrstiicks 16 ein Scharnier bzw. Scharnierosen 18 
ausgebildet. An den schubrohrseitigen sowie den 
rohrstiickseitigen Scharnierosen 14; 18 ist ein Kipphebel 19 
jeweils anscharniert, welcher folglich zur Schwenkachse des 
Instrumentenkopfs 4 radial nach aufien versetzt ist und eine 
axiale Translationsbewegung des Schubrohrs 12 auf das 
Rohrstuck 16 iibertragt, wodurch dieses urn dessen 
Schwenkachse geschwenkt wird. 

Im nachf olgenden wird anhand der Fig. 4 und 5 der 
Betatigungsmechanismus fur eine Rotation des im 
Instrumentenkopf 4 gelagerten Effektors 3 sowie der 
zugehorige Rotations-Getriebezug beschrieben. 

Wie noch aus der Fig. 2 zu entnehmen ist, stellt das 
vorstehend genannte Rohrstuck 16 des Instrumentenkopfs 4 
gleichzeitig ein Gehause bzw. eine Aufnahme fur den 
Effektor 3 dar. Unabhangig davon, urn welche Art Effektor es 
sich dabei handelt, also unabhangig davon, ob als Effektor 
beispielsweise ein Nadelhalter, ein Greifer, eine Zange 
oder Schere zum Einsatz kommt, besitzt dieser eine 
vorzugsweise hohle Rotationsachse 20, die in das Rohrstuck 
16 des Instrumentenkopfs 4 drehbar eingesetzt und gegen 
eine Axialbewegung gesichert ist. Die Lange dieser 
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Rotationsachse 20 ist dabei so gewahlt, dass diese in etwa 
im Bereich der Schwenkachse des Instrumentenkopf s 4 endet 
und an ihrem freien, zu dieser Schwenkachse ragenden Ende 
mit einem Abtriebs-Stirnrad 21 versehen ist, das drehfest 
an der Rotationsachse 20 des Effektors 3 befestigt ist. 
Insbesondere in der Fig. 2 ist die Schwenkachse des 
Instrumentenkopf s 4 durch eine Strich-Linie durch die Osen 
15 dargestellt. 

Wie aus der Fig. 5 ferner zu entnehmen ist, befindet sich 
auf der Schwenkachse des Instrumentenkopf s 4 ein 
Drehmoment-Ubertragungsstirnrad 22, welches an einem der 
beiden nicht weiter dargestellten Schwenkzapf en des 
Instrumentenkopf s 4, welche die idealisiert dargestelle 
Schwenkachse bilden, drehbar gelagert und mit dem Abtriebs- 
Stirnrad 21 in Kammeingriff ist. Das Drehmoment- 
Ubertragungsstirnrad 22 ist wiederum mit einem Antriebs- 
Stirnrad 23 in Kammeingriff, welches auf einer innerhalb 
des Schubrohrs 12 (in den Fig. 4 und 5 nicht dargestellt) 
drehbar gefuhrten Antriebswelle 24 drehfest montiert ist, 
wie dies insbesondere in der Fig. 4 gezeigt ist. An einem 
dem Antriebs-Stirnrad 23 gegeniiberliegenden Ende der 
Antriebswelle 24 ist gemafi der Fig. 4 ein weiteres 
Drehmoment-Einleitungsstirnrad 2 5 drehfest angeordnet, 
welches mit einer Zahnradwelle 2 6 in Kammeingriff ist, die 
in dem innerhalb des Kulissenelements 8 ausgebildeten 
zentralen Durchgangskanal 9 gelagert ist. 

Das Kulissenelement 8 ist in der Fig. 4 nicht weiter 
dargestellt . 

Die Zahnradwelle 26 ist schliefilich mit einer 
Betatigungswelle 27, bzw. einem daran befestigten Stirnrad 
28 innerhalb des Griffstucks 1 in Kammeingriff, welche mit 
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der einen Handhabe, vorliegend dem Drehknopf 6, fest 
ve rbunden ist. 

Bei einer Betatigung des Drehknopfs 6 wird dessen 
Drehbewegung iiber die Betatigungswelle 27 innerhalb des 
Griffstiicks 1, die Zahnradwelle 26, die daran sich 
anschlieiiende Antriebswelle 24 innerhalb des Schubrohrs 12 
sowie das Ubertragungsstirnrad 22 auf den Effektor 3 
ubertragen und dieser gedreht . Der Drehknopf 6 wird dabei 
in vorteilhaf ter Weise mit den Fingern insbesondere mit 
Daumen und Zeigefinder der Bedienerhand betatigt, wahrend 
das Griffstuck 1 in Hand gehalten wird. Es ist somit 
moglich, jede beliebige Rotation am Effektor 3 zu erzeugen, 
ohne dass der Bediener am Griffstuck 1 selbst umgreifen 
muss. An dieser Stelle sei ferner noch darauf hingewiesen, 
dass die Antriebswelle 24 sowie das Schubrohr 12 in 
Axialrichtung relativ beweglich zueinander angeordnet sind. 
D.h. eine durch ein Verschwenken des Handgriffs 1 
ausgeloste Drehung des Kulissenelements 8 bewirkt zwar eine 
Translationsbewegung des Schubrohrs 12. Gleichzeitig wird 
jedoch die Antriebswelle 24 in Position, d.h. in 
Kammeingrif f mit der Zahnradwelle 26 gehalten, wodurch das 
Schubrohr 12 eine axiale Relativbewegung zum Rohrschaft 2 
wie auch zur Antriebswelle 24 ausfuhrt. 

Schliefilich wird nachfolgend der Betatigungsmechanismus fur 
den Effektor 3, d.h. dessen Funktionen selbst sowie den 
zugehorigen Ef f ektor-Getriebezug anhand der Fig. 5 und 6a- 
6c beschrieben. 

Gemaii der Fig. 5 ist der Effektor 3 in dem vorliegenden 
Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung als eine Zange mit einer 
f eststehenden sowie einer bewegbaren, d.h. schwenkbaren 
Zangenbacke 2 9; 30 ausgebildet. Die feststehende 
Zangenbacke 29 bildet zusammen mit der Rotationswelle 20 
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des Effektors 3 eine Einheit und ist vorzugsweise 
einstuckig mit der Rotationswelle 20 ausgebildet, 
wohingegen die bewegbare Zangenbacke 30 an einem Ende 
schwenkbar an der f eststehenden Zangenbacke 2 9 angelenkt 
ist . 

Die bewegbare Zangenbacke 30 bildet eine Anlenkstelle 31 
fur einen Schubbolzen 32, der innerhalb der Rotationswelle 
20 relativ verschiebbar gelagert ist, sodass durch dessen 
Axialverschiebung eine Schwenkbewegung der bewegbaren 
Zangenbacke 30 mit moglichst groBer Ubersetzung bewirkt 
wird. Der Schubbolzen 32 ist, wie dies insbesondere in den 
Fig. 6a - 6c dargestellt wird, mittels einer Feder 33 axial 
in Of f nungsrichtung der Zange vorgespannt, die innerhalb 
der Rotationsachse 20 den Schubbolzen 32 umgibt. Hierfiir 
bildet der Schubbolzen 32 einen Wellenabsatz , an dem sich 
die Vorspannf eder 33 an ihrem einen Ende abstiitzt. Das 
andere Ende der Vorspannf eder 33 ist gegen die feststehende 
Zangenbacke 29 abgestiitzt. Ein aus der Rotationsachse 20 in 
Richtung zur Schwenkachse des Instrumentenkopf s 4 
herausragendes Endstuck 34 des Schubbolzens 32 ist 
kugelkopf f ormig ausgebildet, wobei der Radius des 
Kugelkopfs 34 vorliegend vorzugsweise ca. 2.5 mm betragt. 

Die vorstehend genannte Antriebswelle 24 fur das rotorische 
Antreiben des im Instrumentenkopf 3 gelagerten Effektors 3 
ist mit einer im wesentlichen durchgehenden Axialbohrung 
(nicht weiter gezeigt) versehen. In dieser Axialbohrung ist 
ein Schubstab 35 axialverschieblich, sowie relativ zur 
Antriebswelle 24 drehbar gefuhrt, dessen dem Schubbolzen 32 
zugewandte Stirnseite entsprechend den Abschragungen der 
rohrschaf tseitigen wie auch schubrohrseiten distalen 
Stirnseiten d.h. vorzugsweise 45° in die selbe Richtung 
abgeschragt ist. Der Schubbolzen 32 ist mittels der Feder 
33 gegen diese abgeschragte Stirnflache des Schubstabs 35 
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vorgespannt und kommt mit dieser in Anlage . Dabei ist die 
Anlageflache zwischen dem Schubstab 35 und dem Schubbolzen 
32 aufgrund der vorstehend beschriebenden Kugelkopf f orm des 
Bolzens 32 im wesentlichen punktf ormig und zwar unabhangig 
von dem Abwinkelungsgrad des Instrumentenkopf s 4 sowie 
unabhangig von der Rotationsposition des Effektors 3. 

Wie aus der Fig. 6a zu erkennen ist, sind der Schubbolzen 
32 wie auch der Schubstab 35 fur den Fall, dass die 
Abwinkelung des Instrumentenkopf s 4 beziiglich des 
Rohrschafts 2 im wesentlichen 0° betragt, axial zueinander 
ausgerichtet . Dariiber hinaus ist der Schubbolzen 32 in 
dieser Stellung des Instrumentenkopf s 4 so positioniert , 
dass der Mittelpunkt des Kugelkopfs 34 des Schubbolzens 32 
in etwa in der Schwenkachse des Instrumentenkopf s 4 liegt. 

Der Schubstab 35 ist an seinem proximalen Ende liber ein 
nicht im Einzelnen gezeigtes Getriebe 36 mit dem 
Betatigungshebel 7 verbunden, der, wie Eingangs dieser 
Beschreibung bereits kurz ausgeflihrt wurde, schwenkbar am 
Griff stuck 1 gelagert ist. 

Die Funktionsweise des erf indungsgemaflen chirurgischen 
Instruments wird nachfolgend im Einzelnen beschrieben. 

Eine Rotation des im Instrumentenkopf 4 gelagerten 
Effektors 3 erfolgt durch eine Betatigung des an einem Ende 
des Griffstlicks 1 gelagerten Drehkopfs 6, wobei der 
Drehknopf 6 wie vorstehend bereits ausgefuhrt wurde, soweit 
urn seine Drehachse gedreht werden kann, dass eine ca. 3 60° 
Rotation am Effektor 3 realisiert wird, ohne dass am 
Griff stuck 1 notwendiger Weise umgegriffen werden muss. 
Diese Drehbewegung wird liber die Betatigungswelle 27 auf 
die Zahnradwelle 26 iibertragen, welche wiederum ihre 
Drehbewegung auf die innerhalb des Schubrohrs 12 
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verlaufende Antriebswelle 24 weiter gibt. Die Drehbewegung 
der Antriebswelle 24 bewirkt eine Drehbewegung des 
Ubertragungsstirnrads 22, welches die Schwenkachse des 
Instrumentenkopfs 4 quasi uberbrlickt und damit eine 
Rotationsbewegung des Effektors 3 innerhalb des Rohrstucks 
16 des Instrumentenkopfs 4 um die Rohrstuckachse auslost. 

Urn eine Abwinkelung, d.h. eine Schwenkbewegung des 
Instrumentenkopfs 4 und damit des Effektors 3 zu bewirken, 
mufi gemafi dem vorliegenden Ausf uhrungsbeispiel das gesamte 
Griffstuck 1 um die Langsachse des Kulissenelements 8 
geschwenkt werden. In anderen Worten ausgedriickt, bewirkt 
eine Schwenkbewegung des Griffstucks 1 beziiglich des 
Rohrschafts 2 eine Drehbewegung des drehfest mit dem 
Griffstuck 1 verbundenen Kulissenelements 8. Gleichzeitig 
jedoch wird aufgrund der Tatsache, dass durch den 
Kammeingriff zwischen der Betatigungsachse 27 und der 
Zahnradwelle 2 6 eine Art Selbsthemmung durch Reibung 
(Wirkungsgrad des Getriebes) entsteht, welche ggf. durch 
leichtes Halten des Betatigungsknopf s 6 sowie durch die 
Haftreibung zwischen Betatigungsknopf 6 und Griffstuck 1 
noch unterstiitzt wird, die Zahnradwelle 2 6 mit dem 
Kulissenelement 8 mit gedreht . 

Die Drehung des Kulissenelements 8 wird liber die Kulisse 
bzw. Nut 10 an der Stirnseite des Elements 8 sowie den 
Mitnehmerzapf en 11 in eine Axialbewegung des Schubrohrs 12 
libertragen, die liber den anscharnierten Kipphebel 19 zu 
einer Schwenkbewegung des Instrumentenkopfs 4 um dessen 
Schwenkachse transf ormiert wird. Diese Schwenkbewegung 
fiihrt jedoch zwangslaufig auch das Abtriebsstirnrad 21 aus, 
welches an der Rotationsachse des Effektors 3 fixiert und 
mit dem Ubertragungsstirnrad 22 in Kammeingriff ist. Wurde 
demzufolge das Ubertragungsstirnrad 22 bei dieser 
Betatigungsart, d.h. der Verschwenkbetatigung, feststehen, 
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wurde die Schwenkbewegung des Instrumentenkopfs 3 ein 
gleichlauf iges Abrollen des Abtriebsstirnrads 21 an dem 
Ubertragungsstirnrad 22 bewirken und somit zwangslaufig zu 
einer iiberlagerten Rotationsbewegung des Effektors 3 
f iihren . 

Wie vorstehend jedoch ausgefiihrt wurde, wird die 
Zahnradwelle 2 6 bei einer Schwenkbewegung des Griff stucks 1 
zusammen mit dem Kulissenelement 8 mitgedreht und treibt 
dabei die Antriebswelle 24 innerhalb des Schubrohrs 12 an. 
Die Ubersetzung zwischen der Zahnradwelle 2 6 und der 
Antriebswelle 24 ist dabei so berechnet, dass das 
Ubertragungszahnrad 22 durch die Anriebswelle 24 um einen 
solchen Drehwinkel gedreht wird, der dem Drehwinkel 
entspricht, welcher durch das Abtriebszahnrad 21 bei einer 
entsprechenden Abwinkelung des Instrumentenkopfs 4 
hervorgeruf en wird, wodurch sich beide Drehungen aufgrund 
ihrer Gegenlauf igkeit kompensieren . Bei dieser 
Konstellation wird die Relativposition zwischen dem 
Ubertragungsstirnrad 22 und dem Abtriebsstirnrad 21 auch 
wahrend der Abwinkelungsbewegung des Instrumentenkopfs 4 
beibehalten, so dass der Effektor 3 in jeder 
Abwinkelungsposition des Instrumentenkopfs 4 bzw. wahrend 
einer Abwinkelungsbewegung in seiner augenblicklichen 
Rotationsposition beziiglich des Instrumentenkopfs 4 
gehalten wird. 

Um eine Betatigung des Effektors 3 d.h. dessen Funktion 
selbst zu bewirken, ist in dem vorliegenden bevorzugten 
Ausfuhrungsbeispiel der am Griffstiick 1 schwenkbar 
gelagerte Hebel 7 vorgesehen. Wie bereits vorstehend zu den 
Fig. 6a-6c ausgefiihrt wurde, ist der Hebel 7 iiber ein nicht 
weiter dargestelltes Umlenkgetriebe oder einen 
entsprechenden Gelenkmechanismus mit dem in der Drehwelle 
24 gelagerten Schubstab 35 wirkverbunden, welcher sich bei 
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einer entsprechenden Betatigung des Hebels 7 relativ zur 
Drehwelle 2 4 axial hin- und herbewegt. Auch ein einfacher 
Bowdenzug oder ein Umlenkhebel ware fur eine 
Kraf tiibertragung auf den Schubstab 35 denkbar. 

Die Fig. 6a zeigt nunmehr die Relativlage des Schubstabs 35 
sowie des Schubbolzens 32 in 0 ° -Abwinkelposition des 
Instrumentenkopf s 4 bei geoffneter Zange, die Fig. 6b zeigt 
die Relativlage des Schubstabs 35 sowie des Schubbolzens 32 
in ca. 45°-Abwinkelposition des Instrumentenkopf s 4 bei 
geoffneter Zange und die Fig. 6c zeigt die Relativlage des 
Schubstabs 35 sowie des Schubbolzens 32 in ca. 45°- 
Abwinkelposition des Instrumentenkopf s 4 bei geschlossener 
Zange . 

Wie aus den Fig. 6a-6c zu entnehmen ist, wird der 
Schubbolzen 32 durch die Vorspannkraf t der Feder 33 in 
standiger Anlage mit der abgeschragten oder gefasten 
distalen Stirnflache des Schubstabs 35 gehalten. Bei einer 
Verschiebung des Schubstabs 35 in Richtung Instrumentenkopf 
4 im Fall einer 0 °-Abwinkelung des Instrumentenkopf s 4 
gemaft der Fig. 6a wird der Schubbolzen 32 mit gleicher 
Geschwindigkeit und Wegstrecke wie der Schubstab 35, d.h. 
ohne Ubersetzung, entgegen der Vorspannkraf t der Feder 33 
verschoben, wodurch die daran angelenkte Zangenbacke 30 in 
Schlieflrichtung verschwenkt wird. 

An dieser Stelle sei darauf hingewiesen, dass durch die 
Verschiebetatigkeit des Schubstabs 35 der Schubbolzen 32 , 
d.h. insbesondere der Mittelpunkt des Bolzenkopf radius nur 
annahernd auf der Schwenkachse des Instrumentenkopf s 4 
verbleibt, sich also bei einer Abwinkelungsbewegung des 
Instrumentenkopf s 4 auf einer Art Kreisbahn bewegt . Wie 
jedoch eingangs der Figurenbeschreibung bereits ausgefiihrt 
wurde, sind die Stellwege fur ein Offnen und SchlieJJen 
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beispielsweise der Zange aufgrund der eingestellten 
Ubersetzungen so gering, dass der Kreisbahnradius zwar 
theoretisch berechenbar ist, jedoch bereits schon aus 
fertigungstechnischen Griinden (Eigenelastizitat der 
verwendeten Materialien, MaBtoleranzen und Spiel an den 
Gelenkverbindungen und Getriebeteilen) keinen relevanten 
Einfufi auf Zangenstellung hat. In anderen Worten 
ausgedriickt, wird die Zangenstellung durch die Position des 
Hebels 7 bestimmt , welcher wiederum von einer Bedinerperson 
gehalten wird und damit beispielsweise auch 
unkontrollierbaren Handbewegungen (Zitterbewegungen) 
unterliegt. Derartige aufgrund manueller Betatigungen 
erzeugte Storungen sind im Vergleich zu jenen Storungen, 
welche durch die vorstehend beschriebene Kreisbahnbewegung 
erzeugt werden, wesentlich groBer und daher praktisch 
alleinig maflgeblich. 

D.h. unabhangig von der aktuellen Position des Schubstabs 
35 bzw. des Schubbolzens 32 bewirkt eine Abwinkelung des 
Instrumentenkopf s 4 generell nicht nur ein Verschwenken des 
Schubbolzens 32 beziiglich des Schubstabs 35 sondern auch 
ein geringes Abgleiten des Bolzenkopfs 34 auf der 
abgeschragten Stirnfache des Schubstabs 35. Durch diese 
geringe Abgleitbewegung bleibt der Anlagekontakt des 
Schubbolzens 32 auf der Stirnflache erhalten, wobei jedoch 
nur eine solche Ausgleichs-Langsbewegung des Schubbolzens 
32 in Folge seiner Abgleitbewegung erfolgt, die zu keiner 
praktisch relevanten Veranderung der Schliefi- Oder 
Of fnungsposition am Effektor 3 f iihrt . Gleichzeitig jedoch 
wird eine Art Kraftumlenkmechanismus geschaffen, um eine 
Langsbewegung des Schubstabs 35 in eine Langsbewegung des 
nunmehr im Winkel zum Schubstab 35 stehenden Schubbolzens 
32 durch die Abschragung der Schubstab-Stirnf lache zu 
bewirken . 
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In anderen Worten ausgedriickt , wird der Schubstab 35 bei 
einer Abwinkelungsposition > 0° gemafi der Fig. 6b in 
SchlieJirichtung des Effektors 3 verschoben, wie dies in der 
Fig. 6c dargestellt ist, gleitet die abgeschragte 
Stirnflache des Schubstabs 35 langs am Bolzenkopf 34 vorbei 
und iibt dabei eine Vorschubkraf t auf den Schubbolzen 32 
aus, der sich dementsprechend in Schlieflrichtung des 
Effektors 3 bewegt . 



Zusammenf assend laftt sich ein Erf indungsgedanke also 
beschreiben als ein chirugisches Instrument mit einem 
Rohrschaft 2, an dessen proximalem Ende ein einen Effektor 
3 drehbar lagernden Instrumentenkopf 4 schwenkbar gelagert 
ist und an dessen distalem Ende ein Instrumentengrif f 1 
angeordnet ist, der uber einen Abwinkelungs-Getriebezug 
eine Schwenk- bzw. Abwinkelbewegung des Instrumentenkopf s 4 
und uber einen Rotations-Getriebezug eine Rotationsbewegung 
des Effektors 3 bewirkt. Ein Bewegungskompensationselement 
vorzugsweise in Form einer Zahnradwelle 26 ist in dem 
Rotations-Getriebezug integriert, das bei einer Betatigung 
des Abwinklungs-Getriebezugs uber den Instrumentengrif f 1 
mit betatigt wird und den Rotations-Getriebezug derart 
antreibt, dass eine durch die Schwenkbewegung des 
Instrumentenkopf s 4 verursachte Betatigung des Rotations- 
Getriebezugs bzw. Teile davon kompensiert wird. 
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Pa ten tan sp ruche 

1 . Chirugisches Instrument bestehend aus einem Rohrschaf t 

(2) , an dessen einem Ende ein Effektor (3) drehbar sowie 
schwenkbar gelagert ist und an dessen anderem Ende ein 
Instrumentengrif f (1) angeordnet ist, der iiber einen ersten 
Getriebezug eine Schwenkbewegung und iiber einen zweiten 
Getriebezug eine Rotationsbewegung des Effektors (3) 
bewirkt, gekennzeichnet durch 

ein Bewegungskompensationselement (26) , das in dem zweiten 
Getriebezug integriert ist und das bei einem Antrieb des 
ersten Getriebezugs mittels des Instrumentengrif fs (1) fur 
ein Verschwenken des Effektors (3) den zweiten Getriebezug 
derart antreibt, dass ein durch die Schwenkbewegung des 
Effektors (3) verursachter Antrieb des zweiten Getriebezugs 
kompensiert wird. 

2. Chirugisches Instrument nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet:, dass 

der Instrumentengrif f (1) einen mit dem ersten Getriebezug 
wirkverbundenen Ver schwenkungs-Betatigungsmechanismus ( 8 , 
9, 10, 11) und einen mit dem zweiten Getriebezug 
wirkverbundenen Rotations-Betatigungsmechanismus (6, 26, 
27) hat, die unabhangig voneinander betatigbar sind, urn den 
in einem Instrumentenkopf (4) gelagerten Effektor (3) zu 
drehen und den Instrumentenkopf (4) mit samt dem Effektor 

(3) abzuwinkeln. 

3. Chirugisches Instrument nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet , dass 

das Bewegungskompensationselement (2 6) mittels des 
Instrumentengrif fs (1) insbesondere mittels des Rotations- 
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Betatigungsmechanismus (6, 27, 26) als auch mittels des 
Verschwenkungs-Betatigungsmechanismus (8, 9, 10, 11) 
gleichzeitig antreibbar ist. 

4. Chirugisches Instrument nach Anspruch 2 oder 3, dadurch 
gekennzeichnet , dass 

der Verschwenkungs-Betatigungsmechanismus (8, 9, 10, 11) 
eine Schwenklagerung (8) des Instrumentengrif f s (1) am 
Rohrschaft (2) beinhaltet, in der das 

Bewegungskompensationselement (2 6) vorzugsweise in Form 
einer Zahnradwelle so angeordnet ist, dass dieses durch 
eine Schwenkbewegung des Instrumentengrif fs (1) mit drehbar 
ist, urn den zweiten Getriebezug anzutreiben. 

5. Chirugisches Instrument nach Anspruch 4, dadurch 
gekennzeichnet: , dass 

der zweite Getriebezug folgende Elemente hat: 
das Bewegungskompensationselement (26) , welches auch als 
Bestandteil des Rotations-Betatigungsmechanismus (6, 27, 
26) des Griffstiicks (1) eine Rotations-Betatigung auf eine 
im Rohrschaft (2) gelagerte Drehwelle (24) ubertragt, die 
in ein Ubertragungszahnrad (22) greift, das in einer 
Schwenkachse des Effektors (3) am Rohrschaft (2) gelagert 
ist und das mit einem an einer Langsachse des Effektors (3) 
befestigten Abtriebszahnrad (21) kammt . 

6. Chirugisches Instrument nach Anspruch 5, dadurch 
gekennzeichnet , dass 

der erste Getriebezug folgende Elemente hat: 
ein die Schwenklagerung des Griffstiicks (1) bildendes, 
sowie mit dem Griff stuck (1) drehfest verbundes 
Kulissenelement (8) , das mit einem im Rohrschaft (2) 
gelagerten Schubrohr (12) so in Eingriff ist, urn eine 
Schwenkbewegung des Griffstiicks (1) in eine Axialbewegung 
des Schubrohrs (12) zu transf ormieren, welches an seinem 
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dem Instrumentenkopf (4) zugewandten Ende iiber einen 
Gelenkmechanismus (13, 14, 18) mit dem Instrumentenkopf (4) 
wirkverbunden ist urn diesen bei einer Axialverschiebung urn 
seine Schwenkachse mit dem Rohrschaft (2) zu verschwenken. 

7. Chirugisches Instrument nach Anspruch 6, dadurch 
gekennzeichnet, class 

das Kulissenelement (8) zu einer Drehwelle geformt ist, an 
deren einer Stirnseite eine aus einer nutenf ormigen 
Nockebbahn bestehenden Kulisse (10) ausgebildet ist in die 
ein am Schubrohr (12) befestigter Mitnehmerstif t (11) 
eingreif t . 

8. Chirugisches Instrument nach nach einem der Anspruche 4 
bis 6, dadurch gekennzeichnet , dass 

der Rotations-Betatigungsmechanismus (6, 27, 26) aus einer 
am Instrumentengrif f (1) gelagerten Handhabe vorzugsweise 
in Form eines Drehknopfs (6) besteht, die mit einer im 
Griff (1) gelagerten Betatigungswelle (27) verbunden ist, 
welche mit der Zahnradwelle (26) iiber ein Zahnradgetriebe 
(28) in Wirkeingriff ist. 

9. Chirugisches Instrument nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet , dass 

das Ubersetzungsverhaltnis des Zahnradgetriebes (28) so 
bestimmt ist, dass bei einer Verschwenkung des 
Instrumentengrif fs (1) um einen beliebigen Winkel (a), 
welches eine Abwinkelung des Instrumentenkopf s (4) um einen 
Winkel (0) bewirkt, die Drehwelle (24) um einen solchen 
Winkel gedreht wird, dass das auf der Schwenkachse es 
Instrumentenkopf s (4) gelagerte Ubertragungszahnrad (22) um 
den gleichen Winkel (P) wie der Instrumentenkopf (4) 
gedreht wird, wodurch die Relativposition zwischen 
Ubertragungszahnrad (22) und Abtriebszahnrad (21) 
unverandert bleibt . 
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Zusammenfassun^ 

Die Erfindung betrifft ein chirugisches Instrument mit 
einem Rohrschaft, an dessen proximalem Ende ein einen 
Effektor drehbar lagernden Instrumentenkopf schwenkbar 
gelagert ist und an dessen distalem Ende ein 
Instrumentengriff angeordnet ist, der iiber einen 
Abwinkelungs-Getriebezug eine Schwenk- bzw. 
Abwinkelbewegung des Instrumentenkopf s und liber einen 
Rotations-Getriebezug eine Rotationsbewegung des Effektors 
bewirkt. Ein Bewegungskompensationselement ist in dem 
Rotations-Getriebezug integriert, das bei einer Betatigung 
des Abwinklungs-Getriebezugs iiber den Instrumentengriff mit 
betatigt wird und den Rotations-Getriebezug derart 
antreibt, dass eine durch die Schwenkbewegung des 
Instrumentenkopfs verursachte Betatigung des Rotations- 
Getriebezugs bzw. Teile davon kompensiert wird. 
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